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 第８章では、I 型サーボ系に限定し、参照信号をステップとすることで、入力に関する L2 性能限界の解析解を導出
した。 
 第９章では、第６章で求まった解析解に基づき、参照信号の零点に着目した新しい制御手法について論じた。 

















 このパラメトリゼーションを用いることで、偏差の L2 ノルムの最小値を求める問題を H2 最適化問題におけるモ
デルマッチング問題に帰着させ、その解析解を得ている。以上の過程を経ることにより、偏差の L2 ノルムに関する
従来の結果を拡張するとともに、従来知られていた下限の解析解のうち、制御対象の寄与と目標信号の寄与を分離し
て表現することに成功している。その他に、I 型サーボ系の場合に対して、偏差だけでなく入力に関する L2 性能限界
の解析解を導出している。また、求まった解析解を利用して、参照信号の零点に着目して偏差を小さくするように周
期信号の初位相を選択する新しい制御手法についても提案している。 
 以上のように、本論文は軌道追従制御のための新しい評価関数の提案と達成可能な出力信号の集合およびそれから
得られる追従性能限界の解析解を与え、それらの有用性を示したものであるので学術的に十分な意義を有している。 
 よって本論文は博士論文として価値あるものと認める。 
